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Величезна популярність GPS пов'язана, як з низькою 
вартістю і невеликим розміром сучасних приймачів GPS, так і з 
високою точністю і надійністю системи. Але ряд факторів 
навколишнього середовища, як відомо, впливає на 
продуктивність GPS, в тому числі електромагнітні завади, 
відбиття сигналу від будівель і іоносферні мерехтіння. 
Найгірший результат GPS показує в умовах великих міст. 
Міське середовище представляє дві основні проблеми з 
прийомом сигналу GNSS. По-перше, будівлі та інші перешкоди, 
такі як автобуси, блокують лінії прямої видимості (ЛПВ) для 
багатьох з супутників, ефективно зменшуючи їх кількість у полі 
зору. Отже, приймач має підтримувати прийом сигналу від 
різних систем GNSS одночасно, щоб гарантовано отримати 
достатньо сигналів прямої видимості. Крім того, оскільки 
більшість сигналів що йдуть поперек вулиці блокуються 
будівлями, і залишаються лише сигнали що йдуть уздовж вулиці 
вирішення проблеми пошуку місцезнаходження зтикається з 
серйозними проблемами. Тож це призводить до більш низької 
точності в поперечному напрямку вулиці. Дослідження 
показують, що для пішоходів у зоні прямої видимості уздовж 
вулиці знаходяться 5 супутників у 22% часу, натомість у 
поперечному напрямі лише у 12%. 
Друга проблема полягає в тому, що міське середовище 
містить безліч плоских поверхонь, які відбивають сигнали 
GNSS. Сучасні скляні та металеві будівлі дуже сильні відбивачі, 
а вода підвищує відбивну здатність більшості поверхонь. 
Прийом цих сигналів, відбитих від об'єктів приводить до 
значних помилок позиціонування. Приймач отримує сигнал 
тільки після його відбиття від деякої поверхні. Це призводить до 
похибки вимірювань псевдодальності, яку визначає різниця 
довжин шляхів відбитого сигналу і сигналу який був 
заблокований. Потенційно сигнал відбитий віддаленою високою 
будівлею може збільшити помилку до кілометра. Ця проблема 
найбільш небезпечна для потужних приймачів, адже вони 
можуть сприймати слабкіші сигнали відбиті декілька разів. 
Для досягнення високої точності позиціонування у міському 
середовищі можна скомбінувати декілька методів: 
 Одночасна обробка сигналів від декількох супутникових 
систем позіціонування (GNSS), напр. NAVSTAR, 
GLONASS. 
 Визначення сигналів, які були відбиті від поверхонь. 
Узагальнений алгоритм роботи системи можна представити 
так: 
Отримати усі наявні сигнали. 
1. Визначити приблизне місцезнаходження. 
2. Накласти місцезнажодження на мапу, додатково можна 
скористатись вбудованим компасом. 
3. Визначити об'єкти які можуть бути рефлекторами 
сигналу, а також ті що стоять на лінії прямої видимості. 
4. Відфільтрувати або скорегувати сигнали що були 
отримані і вирахувати уточнене місцезнаходження. 
Такий підхід дозволяє значно покращити якість  визначення 
місцезнаходження в умовах міста, не вимагає додаткової 
апаратури і може бути реалізований на звичайних 
розповсюджених  мобільних пристроях. 
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